This Page Is Inserted by IFW Operations 
and is not a part of the Official Record 

BEST AVAILABLE IMAGES 

Defective images within this document are accurate representations of 
the original documents submitted by the applicant. 

Defects in the images may include (but are not limited to): 

• BLACKBORDERS 

• TEXT CUT OFF AT TOP, BOTTOM OR SIDES 

• FADED TEXT 

• ILLEGIBLE TEXT 

• SKEWED/SLANTED IMAGES • 
:• COLORED PHOTOS.; 

• BLACK OR VERY BLACK AND WHITE DARK PHOTOS 

• GRAY SCALE DOCUMENTS 

IMAGES ARE BEST AVAILABLE COPY. 



As rescanning documents will not correct images, 
please do not report the images to the 
Image Problem Mailbox. 



THIS PAGE BUNK mmi 





ISSN 0433 6461. (11) 



208 324 



3{51) B 60 L 15/20. ;^ c, 



AMt FUER ERFf NDUi«iq$^UNC> PATENTWEjSEN: 



In der vom. Anmelder eingereichieh Fassung verbeffentlicht 



^ ) WP B 60 1/ 24j7:2S4S 



(22) y- 16:07.82 



(44) 02 05 84 



(54) VERFAHREN ZUfl EBMim ENtRGIEOPTIMALER FAHRREGIME FUER SCHIEIMEIMFAHR2EUGE DES 

* STAOT UNO^yORORTVERKEHRS _• 

(57) Das ^Verfcioren^^^^^ energieoptimaler Fahrregime fiir Schienenfahr/euge des 

Stadt- uhd Vcrortverk^h^^^ sich auf die Einsparung von traktionsenergie im vorzugsweise 

elektrischen Zugbetrieb sowie auf teilaulomatisiert i Steuerungen von Schienenfahrzeugen. Das 
Ziel der Erftndung ist eine technisch und okonomisch effektive Form der energiesparendon 
Zugsteuerung, deren Realisierurigsaufwarid ohne Verrninderung von Genauig : : 

Empfindlichkeit minjnnal ist^^^^^ neuartiges | 

Berechnungsverfahreh;^^^^^^^ gegebene algorithmische und geratetechnische Moglichkeiten 

der MijkrorecheniecKr^ Dabei werderxlurch Nutzen von im Rahmen vprausgegangener ; 

Simulationsr und !C^^^ funktiorialen Zusammenhangen zwischen ; 

i^yeri UmschaUpd|pti^^^^^ Fahrregimephasen und der Fahrzeit fiir jede einer aktiiellen 

Fahrplanlage zulSc^^^^F 1 • 

■J^nwftndyp^ konrimen Wftalleirri der schienengebundene elektrisch |^ 

tbetriffeerie durch ahnliche Betriebsverhaltnis^^ 

charaktenswte Ve 
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Titel der Srfindung 

Verfahren zur Ermittluns energi^bptimaler Pahrregime fiir 
Schienenfahrzeuge des Stadt- unci Vbrortverkehrs 

Anwendun^sgebiet der Erf indiing 



Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur vereinf achten Echt- 
zeitsyiithese von .optimalen Pahrregiiiien fiir eine energiespa- 

10 rende Steuerxmg von Zugen des Stadt- und Vorortverkehrs durch 
die Berechnung der die optimalen Pahrregime phasen Anfahrt, 
Beharrungsfahrt , Auslauf und Bremsen def inierenden, d* h. 
begrenzenden geschwindigkeits- und wegabhangigen Umachalt- 
piankte Abschaltgeschwindigkeit Abschaltweg 3^ und 

15 Bremseinsatzpunkt Bq unter Ausnutzen fahrdynamischer Punk- 
tlonen^ die den Zusammenhang zwischeh der Pahrzeit tp und 

■:::}^yJ\^diesen Umschaltpunkten ausreichend beschreiben. 



Charakteristik der bekannten techntachen Losuniren 



flekannt iot gemaS dem WP 129 761 eih Viftrifahrent das die Vor- 
auoberochnung geschwindigkeits- und we^abhangiger Umschal tun- 
gen zwlschen den einzelnen Fahrregimen einer Zugfahrt fur dio 
Pahrzeit vorguben des Regelbotriebe,s|tdOWie^ fur ausgewahlte wei- 
25 tere Pahr/,ei tvariariten entsprechendi iii" ewartenden ode moft- 
llch erscheinenden Pahrplanabweichuhg;eh beinhaltet und diose 
in einer Muf dern Triebf ahr;souf;; zu installierenden Soeichor- 
\m6 S touo ro Lr::;'-' i t vorprop:r;t:rjniort soeichert* fJiorc U:nnch'ili- 
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Ziel der Srfindmig 



Ziel der Errindimg igt es, den technischen und cikonomischen 
Aufwand fUr eine eh^rgiesparende Zugsteuerxmg zu vermindern 

20 und durch ein effektlves 3erechnung3verfahren die algorith- 
mischen Voraussetzungen fur ein geratetechnisches Konzept 
zu schaffen, das hinsichtlich seines Raumbedarf es weitest- 
gehend problemlos in einen Pahrzeugfuhrerstand integriert 
v/erden kann. Dariiber hlnaus wird durch die angestrebte kon- 

25 tinuierliche Echtzeitregelxing eine im strengeren Sinne der 
Optimaiitat zutreff (?ndere> d. energiesparendere Steuer- 
strategie durch da&^i^l|^ Verfahren bereitge-/ 

stent* ■ ' ■^'^/^■W'--: ^^ 

30 DarleMnig' des tfesen^ ^er Erf indung 

Die technischG Auf gal^e • der Erfindung bestDht durin, durch 
Nutzen der im Rahroen vorauogegangener Simulations- und Opti- 
mierungsrechnungejqi^^^ funktioiialen Boziehungen zwi- 

yy schen den Umschaltptu^fc^ ^AB der Pahrzeit 

tp, die in einfachex^j||^p3^ alo Wertepaare, sogenannte StUtz* 
3tellen, vorhanden s in icbnnen, optimale Pahr::trQter>ien fiir 
.iede beliebire, zwischen einor tochnisch mirii:r.?ilori und be- 
trioblich bo-; j;;,- ten Oder zweckni'i Jigerweice nHxi.Tifiien Pahr- 



- .vprgaben • sind;:;^y^^ Zeitpiihkt ..d€-s jewelli 

^; ^ iginJ^s von der ^St^ii^ : ' " ^^^^^ 

^Kv;.: Hierbei werden oder orts- und zeitabhan- ' 

gige Plansteuerungen realisiert, bei denen ein direkter Zu- 

1^; : 5 samaenhahg : zwisd iUazahl der suruckge 1 eg t en Pahrab - -■■^^■■^'^§ 

schniite*. bzw. -d^i^-Ja^^ ." 'pi^ 

Adresse des Speid^rplat^ optinialei Pahr- 'Tff'l 

regime be steht. Nach^^ bei .diesem Losungskonzept ist vor > 

allem der auf Grunii der zeitlichen Diskretisieriing der Pro - 
10 zeBdauer und damit au^ der Pahrzeit hohe Speicheraufwand, 
um die bei notwendigerweise kleinen zeitlichen Diskretisie- 
rungsintervallen groOe Anzahl von Pahrzeit- bzw. Pahrregime- 

) varianten zu speichern und der Aufwand zur zeit- und wegab- 

hangigen Auswahl der Steuerstrategien. 
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;jf^ae^^ • :^ugf ^1©^^ schenf lvi^*p^ ^- '-^ ; 

Haltepimkt^n ;zu erinoglich^n;^?^ \^ '-''^^^M^':-., 

Brfindiingsgemafl wird die Aufgabe gelbst, indem die -fuiik • 
5 : len^Beziehungen fiir die Schaltpunkte s^^ sowie ls^ und 

;tp auf:.'der^ Basis/ diski^e^ Pahrzeit^npii^ . 
■■'Q^^lMlsfkrete ' Pahrsli^tegien ;durcai;^B^ 

; von entspfechend den realen Streckenverhalthissen 

wie Weg-Geschwlndig- 
10 keitsprofil imd den realen Zug- bzw^ Pahrzeugverhalinissen 
wie Pahr'A'iderstand, Geschv/indigkeits-Zugkraf tcharakteristik , 
Zugmasse unO. Srenisverzogerting auf einer stationaren EDVA im 
^' vpraus ermlttelt werden. 

Dfe^se rfunktionalen Beziehu^^ ^ V f(tp), = 
15 Sg » f( tp) kdnnen somit zunachst durch diskrete StUtzstellen 
beschrieben v/erden. 

Piir vereinfachte Bedingungen isc es damit unter Umstanden 
zweckfljSfiig, die Punktionen = f ( tp) , s^^ = f ( tp) , s^=f(tp) 

durch :eine stuckweise Linearislerung darzustellen und die fiir 

20 beliebige Pahrzeitvorgaben gesuchten #erte v^^ ^^p^ ^ "^j^j^ ^ 
Oder Sg (tp) durch Geradengleichungent linoQre Interpolati- 
onsbeziehungen o. a, zu ermitteln. Durch eine geoignete An- 
zahl von StUtzstellen konnen die durch die Linearisieming 
verxirBachten Pchler in vertretbaren Grenzen rehalten werden, 

25 Die : auf d em Pahrzeug zu installierende Bordelek tronik hat da- 
mit die Aufgaben der Speicherung der Stiitzetellen 

TabM-SaB^®^^^ ^B ^4 vf^p^^ d<^^ Abarbeitung dor erforderli- 
chen^Re^^^ ^eweilige Speicherplatzadresse fttr 

die zxi ^em aktuellen Streckenabschnitt zugehorii^en StUtz-- 

30 stelliBi^ durch Summieren der zurUckgolorten Strecken- 

abschnll|^ einem Abochnittszuhlcr xind gleichf'ills abge- 

speibh^iB^rter Rechenvorschrif ton unter Nutzunr dr-^ 'iktuellon 
Zahlerslfandea im Abschhi ttszahlor . Die Abapei chcrunr; der 
Werte^^V^^ ^AB ^ ^^^^ durch je ein oder inohrere auo 8 

35 bit 'b?s;^eh^ apeicherworte realiaiert. Dio i:. Abhiingigkeit 
von der^^^^^ Pahrseitvorgabe cnnlttelten ootimulen Urn- 

Gchaltpunkte v^ , und 3^ konnen aowohl iuor ...iio dip/l ta- 

le Anzeigevorrichtunr; an don Tr i obi7vhr/-eu/':':-:.r'>r '..^iirereben 
v/orden una dic»:;or rouliaiert. d i i ren t lichi; t :-ierunr 
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■•( opexi^loop-S t eiierti^ .;an '•eine'^^se^ : • . • '.^l^ 

; tatige Steuereinrichtung ubei-gebeii^J^Wer j: 
Steuerung), sodaQ d^r Triebf ahrzeugjill^^^ der An- 

zeigevorrichtung im vvesentlichen riur'eine Kontrollf unktion 
5 ausiibt . Die bemerkenswerte Charakte^?:istik des Verf ahrens : auf 
der Grim^lager der^Y^ StUtzstellen ; " 

bect>*ht ^darin, daflvspwpM Abschaltge^ch^ als auch 

Abschc ltwege durch nxir eine mathemett^^^ und 
r«;.,ttels eines StUtzatellensatzes pro jireckenabschiiitt be- 
IC rochnet werden konnen* Die Ergebnisinterpretation und damit 
die Art und V/eise der Pahrregjmeerapfehiung resultiert dabei 
unmittelbar aus dem Monqtonieverhalten 4er fiir .jcden Strek- 
kenabschnitt abgespeicherten Polge yon^^ 

15 Erceben die n Punktionswerte der StUtzstellen mit dem Zahl- 
index von j = 1 bis j = n eine monoton fallende r^olpe im 
::trcnf{on Sinne, no iat jede der StUtzstellen und damit das 
iierfjchnungGerp;cbnio als eine Abr>chaltgeachwindigkei t zu in- 
torpretieren. wcicht der Punk tioncv/ert der StUtxstelle .j = n 

20 vor; 'ilener Konotonie afa, wird durch diesen eine Abnchaltge- 
::c;;;v/indiglcei t ro;>riisentiert ; alio ubrigen n-1 r*u::ktionsworte 
.v<>r 2*m ale Abschaltwege identifiziert# Liegt die verfugbare 
>Vihrzelt' im Bcrclch der StUtzstellen j « n-1 und j a er- 
rol-j-t oin Auntausch der ;J (n-l)-ten (Weg) - StU t;cstclle 

ir> t (xor zulriasi/;cn dtrecken«» Oder fahrzeiagabhiincicen Hijchst- 
rofjchwiujiigkol t , die aua dem *ert dor j i n-tcn St'itzstclle 
Uber vorelnbfirto mathematische Beziehiingen., bder oinfnche 
?e::tio^ungeh ermitteit werden kanh. Dor Piinktionnwert der 
1 n-trm 3tUtzotelXo muO dabei etctn einen grofieron Betrag 
'il.: ier dor J » ( n-: > - ten StUtzotelle aufweicen, usn uln Go* 
; r:/;vyiadi^kel t orScannt zu werden* Dieno Vorauoijotzur:/- ist bel 
lirneter Z'thifi^naaratcilung mit don praktischcn C- .-obenhei- 
I - vorelnbar. 

:>c^r Fail Va ^'^'^'^* ^kli U'^^^^y^^ ^ Praxis 

>vi r^^:^'orintcndnXon.' 
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Die Erfindxixig;^ii^ 

5 *" ,/ . . 

; a) eines reinen Stiitzstellenspektrums ( vgl. Abb, 1) und 

; ■b)^i^^s kombinierten - - Stiitzetellenspektrtmisi 

V. (ygl< Abb/"2)%; fe^^^^ V 

10 - .. ■ ' ■ 

erlautert werden^f 

Die Abbildungea tlt^ 2 sind reine Prinzipdarstelltingen zur 
qualitativen Illustration des Verfahrens utnd reprasentieren 
keine quantitativi?)i|^^ Hintergrimd. Sie zeigen 

15 folgendV Sachverhalte: 

Abb. 1: Punktibnaler Zusammenhang 

■ :^A3 opt = ^ :<.V 



20 



Abb. 2: Fimktipnal^zr Zusanunenhang ;■: 

Vf^Q opt ■■^"?^P^ kombiniert rait 

«AS opt =^ (*P> 

Abbildung 3 verdeutlicht die wesentlichen Etapoen des Test- 
25 und Berechnungaverfajxrens. 

FQr das Verfahren (vgl. Abb. 3) sind die verfur;bare Pahrzeit 
(1) aua vdem Pahrzeitzwiechen^peicher und die ?olge der fiir 
den zu befahronden Abachnltt abgespeicherton Stiitzstellen 
30 (2) aufi dem Streckendisttenapoicher bereitzustollen. 

- ■ ' " -• . • 

Belfiplel a: 

Kach der in oincm Dekoder (3) erfolgten Stut zr:tellendekodie- 
rung beginnt die Abaii»b(^^^ dee Verfahrens nit einem Teat 

35 bezilglich des fc:onotonteverhHl tons der StUtzstcllenfolge (4>^ 
descen Brgebr:i3 im Stelapiel oinon monoton fallenden Verlauf 
♦i-r/rtbt, sodf^G die abgenpeichor ten Punktionswcrto ailer 
Jt^i t^istello: - GeschwIndir^/:o i trr/zerte zu int :;r:;re tieren und 
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das eritsiire^pliehd^^d verfU^baren Pahrz^it zutref f ende ; ' 
: ) i^^^ ermittelt^ ^Pfi^^ der ; 

I' V mittels Stutzstellen abgespeicherten Pahrzeitbereiche werden 
5 .ieweils der Stiitzstelle j = 1 b:?w. o =s n mit j = 1 (l)n zu- 

^: " . der linearen Interpolation zwischen den das In- 

terval! begrenzenden Stutzstellen C7)erfolgen die Ergebnis- 
10 interpretation (8) sowie die Aufbereitung und Bereitstellung 
der optimalen Abechaltgeschwindigkeit zur Weiterverarbeitung 
(9). 



: Beispiel b; 

15 Resultiert aus dem Monotonietest (4), dafi die Lionotonie der 
Stutzstellenf olge durch die j = n - te Stutzstelle gestort 
ist, sind die abgespeicherten Punktionswerte der Stutzstel- 
len J = 1 bis j = n-1 Abschaltwege; der abgeepeicherte Punk- 
. tionswert der Stlitzstelle j = n ist als eine Abschaltgeschwin- 

20 digkeit zu inttrpretieren und ein definierter Speicheroereich 
£?;eoondert zu markieren (10). Danach erfolgt die Ermittlung 
der zulassigen Hochstgeschwindigkeit (11) . Im Vt laufe des 
Suchalgorithir.us (6^ zum Auffinden des relevanten Stutzstel- 
lenintervalls wird gesondert ausgewertet, ob das Intervall 

25 [ n-1; n ] zur Interpolation herangezbgen wird. Ist die 
aktuelle Pahrzeit Element dieses durch die Stutzstellen 
"n-1" und "n" begrenzten Intervalles,^sb erfolgt der Aus- 
tausch des Punktionswertes der Abschaltwegstutzstelle n-1 
gegen den V/ert der zulassigen Hochstgeschwindigkeit, der die 

30 jeweiligen Wertevorrate fiir die Abschalt^^ und 
den Abschaltweg begrenzt. 

Entsprechend tragt die optimale Pahremp-fehlung Geschwindig- 
keitscharakter; hingegen beinhaltet sie bei Interpolation im 
aereich der ubrigen Stutzstellen einen Abschaltweg. 



Kierzu 3 AbbiMungen 
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Ur;\ Erf indungsanspiiJich - . \' ^ : ' 

I. Verfahren auir energieopti^ von Schieneiifahr- > ; 

zcugen, gekennzieichnet dadurch, da3 die energieoptimale 
■ 5_ Fahrstrategie/ die in P Pahrre- 

gimeumscii^tuhgieh y 2^ Phasen Anfethr^^t xand AuslaujTi^V^^^ 

BehariTixigSfahrt: tmd Bremseh er- ; V 

mittelt wird, ; d^^ einer yereinfachten Bchtzeit- 

synthese an isprd deig Triebfahrzeuge ist, wobei als mathe- : 

10 raatisch-physikaiische Gruridlage abgespeicherte fahrdynami- 
3che Gesetzmafligkeiten zur energiewlrtschaf tlichen Pahr- 
weise, reprasentiert durch funktionale Zusanmienhange zwi- 
schen der Abschaltgeschwindigkeit dem Abschaltweg : 

sowie dem Breinseinsatzpxxnkt iind der aktuellen Pahrzeit- .^v^^: 

15.. vorgabe t-p fiir den zu befahrenden Streckenabschnitt fun- 
gieren und aiif der Basis dieser Funktionale fiir jede be- 
liebige Pahrzeitvorgabe die jeweils optimalen Umschalt- 
punkte Abschaltgeschwindigkeit, Abschaltweg und Bremsweg 
und darait jil!^^^^^^ Pahrstrategie synthetisiert werden. 



2. Verfahren nach Pxinkt 1,, gekennzeichnet dadurch, da3 die 
die energieoptimale Pahrweise charakterisierenden funktio- 
nalen Zusanunenhange 



30?"^ ^ im voraus au^Jfj|i^ EDVA durch Simulations- 

und Opt imieinxrigsrec^ ermittelt werden. Dabei finden 

die zu vereinbaren^ Zugpareimeter wie Kasse, Pahrwider- 
stande, Zugkxiaft^ und Geschwindigkeitsdiagramm sowie fiir 
Jeden Strecke^|rsch^ diis Stricken parameter als wegab- 

35 hangiges Nel^ittn^^^^^ Geschwihdigkeitsf eld Beriicksich- 
tigung. ■ ' 

3. Verfahi-en nach Punkt und 2., r:ekou::zoichnet dadurch, 
Ga3 die unter Punkt 2, renannten f uiiktioni:*Iea Zusam-nen- 
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• zahl -von Wert epaaren (Stutssstellen) der Pprm/ V 



s 



10 . mit i ^ i: ( 1) n 

beschrankt, wobei der Index; k den aktuellsn Streckenab- 
; schnitt symbolisiert • . 

15 4. Verfahren nach Punkt 1. bis 3., gekennzeichnet dadurch, 

dai3 die Abspeicherung der Stiitzstellen kombiniert und kom- 
primiert innerhalb eines oder raehrerer 8-bit-Speicherworte 
erfolgt, so daB der eigentlichen Optimierungsrechnung die 
Darstellxxng von v^^, sowrifs^ als separate 1 - 

20 Oder 2-3yte-iYorte mittels einer Datendecodierung voraus- 

geht . 

5. Verfahren nach Punkt 1. bis: 4»t gekennzeichnet dadurch, 
' \ ' daQ eine vereinfachte aber hinsichtlich der Energieein- 
25 V sparung und Punkt lichkeit-ausr^ effektive Steuer- 

strategxe auf die Optimiexnar^ flremseinsatzp 
/fQ,^., yerzich lediglicb^^ a^ die iBerechntmg i^ Rea- 

lisierung d^^^ Umsblieiltpunkte Abschaltgeschwin- 

. ^ digkeit und Abschaltweg und auf die Realisierung 

30'?^l^f^'^tier damit verbvuidenen Pahrregiinephasen stUtzt, ^'V 

'>!6. Verfahren nach Punkt 1. bis 5«f gekonrizo ichnet dadurch, 
. dafl Zrur Eerechniing von Abschaltgeschwindigkeiten, Ab- 

schaltwegeii Oder der Kombinatlbn beider nur ein Stutzstol- 
35 lensatz mit einheitlich n Elementen und mit einheitlichen 

Datenforn.aten existent ist. 
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V : daQ die optimale ?ahxstrat<e^$(e5 die einzeliien Pahr- 
reginie begrenzenden optimal^^i^^ der Basis 

von maximal n = 4 StutzsteiiVnv hinsic der rJnert^ie- 

5 einsparung und Punktlichkei|^^ praktischen . Reali- 

sierbarkeii : warden . 

; 8. Verfahren nach Punk t !• .bii§^|p^€;ekennzeichnet dadurch, 
^ ■ ■ dafi das Mbhotonieverhaitdn^a^ Punktionr?- 
10 werte entscheidett ob die eiinittelten Fu:ik tionswerte d*:>r 

Steuerstrategie als Abschaltg^schwindigkci t oder nln Ab- 
schaltgeschwindigkeit und.Ab'sc^ zu interpr.* tiere;i 



15 9 • Verfahren nach Pimkt 1. bis 8, , insbesondere nach Punk t 
8., gekennzeichnet dadurch, dafi in Abharu'rri/::kei. t vom der 
verfugbaren Fahrzeit entweder eine Abscn^i 1 ti.^G-f^chwi n i,: 
(v^) Oder ein Abschal tweg (^s^X^; bei /:ie : c i t irer i::r- 
mittlung der zulassigen Hocfifi^eiichwind i rni^ri Dorechnot 

20 v/ird . 

10. Verfahren nach Punkt 1. bis 9., gekon::/,-.^.: c:;:.^- 1 ri iur -r:, 
daQ die das entsprechend der aktuellen i-':ihr;:e: tvi-rrr^ri :>o 
relevante Interpolationsintervall hefzrfjiiy.cuzexi j tMt zr-t o : 
25 len durch einen/SuchalgorithiiiiUiBy^m odor ini Intcre; .- 

einer vordringlich minimal en/ Ri^^ nut n-2 Such- 

schritten emiittelt werden. 

11* Verfahren nach Punkt 1. bis 10. i" geker:xi.:o i cr::ie t d^diiri^:., 
30 . daI3, wenn Fahrzeitvorgaben durch Uberv*:-::)r.i-..ti> 0 :»t i.rr. i - 
V rungavorschrif ten oder durch besondrfrc ^ ^ r ■ v>n] ic:n 

Gituationen aufjerhalb ao:; fur die yHur: - • t in. • ? • 

zugelafinonen und durch aie Stiitzstello 1 una ,i 

begrenzten Optimlerun^sbereicin^ig : M: ch Gren:;A*'; : 

35 testa und Vergleiche die den. Pu^iktion:^?^^^^ a^>r »';t::t:. - 

Gtellen .1 = 1 bzw. j = n zugeor^netei: r -"'i . 

optiraale and zugletch :>ra:f l ikable J'ar-.r; • i"-^-. : i-..- 

o nr* i. 1 1 f-' 1 1: rd en • 
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gei(;enh2eichnet;. dudurch^v!; 
■daSf-iiiSll ■ der ^fpixi^^oina^ert^ \ v^^ c^tnali 

Mnej^i0i^i^^ erfolgt'und damit; 

der iarilitofetis^ Aufwarid -^er Syntheselosung an Bord des 
Trit: bfahrzfeuge s Quf die Lp^^ der Zweipunktegleichxing .^^^^^^ 

; 13 • Verf ahren Pxinkt 1 . bis 12 . , gekennzeichnet dadurch, 

dafl ein^ alp^ gekoppelt mlt einer 

10 fikuEtischen Signaleinrichtung, die Umschaltpunkte zwi- 

3chen den Phasen dec >'ahrregimes zur Information fiir den 
Tri ebfahrzeugf iihrer bereitstellt • 

14 . Verf ahreh Jih 1 . bis 13 • , p;ekennzeichnet dadurch, 

15 da3 bei Erreichen doc Umschaltpunktes in das Pahrregirae 

"Ausiauf " eine autoiaaticche Abschaltunr; der Antriebsein- 
richtung erfolgt. 

15. Verfahren nach Punkt 1. bis 14. » gekennzeichnet dadurch, 
;::0 daS der B remse in sa tz punkt untcr Berucksichtigimg 

• der riKtueilen Goi7>ch*.viiidigkeit 

. uer vom Fahrzeup real isic-rbaren 3rerr.sverzbgerung sowie 
. den bis zum Zielpunkt verfiigbaren Pahr-z/eges 
errr.ltiol t und dami t der Zusaminenharig 3;^ = f ( tp) durch 
^ eine Hechenvorschrif t hoherer Priori tilt iiberlagert wird. 
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